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 _ = 1;　　 _r =  (r   r0) (1)
ここで，(; r)はそれぞれ振動子の位相，振幅を表しており，
は時定数，r0 は目標振幅，は正の定数である．運動出力 y は
位相振動子の状態 (; r) と座標変換した ~v = [r cos; r sin]T
を入力とする次式の 2次のダイナミクスで表現される．
 _y = z + f(~v; );　　 _z = z(z(ym   y)  z) (2)
ここで，z; z は正の定数，ym は出力角度のオフセットを表し
ている．(y; _y)はそれぞれ出力の目標関節軌道と速度を表してい

































 _y = z + f(~v; );　　 _z = z(z(ym   y)  z) (5)
このとき出力と出力オフセットが複数自由度に合わせてスカ
ラー y,ym からベクトル y,ym になる．そのため，パラメータ z








































し，実験で使用する Pepperと NAOどちらも同じ 4自由度 (肩
2，肘 2)である．そのため，学習に必要なパラメータはどちらも
共通の値で設定することができ，r0 = 1;  = 1; z = 8; z = 1
とする．また，局所モデルのガウシアンカーネルのパラメータ
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